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ン中に受ける心理的ストレスを減らすために，用いる教育法を Knowledge of Results と不快
感を組み合わせた Motor Learning から，Knowledge of Results と Knowledge of Performance を






This paper shows the improvement of the new driving simulator system for improvement of 
self-assessment about driving consciousness. Through the improvement, by changing the 
educational method, motor learning with Knowledge of Results and Knowledge of Performance, we 
discussed that this system can decrease psychological stress and keep the teaching effectiveness 
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このドライビングシミュレータの特徴は，Knowledge of Results(以下 KR)と不快感を組み




















































本論文は 5 つの章で構成されている．第 1 章では導入として，本研究の研究背景及び目
的を述べた．第 2 章では本論文の内容に関連する研究について述べる．第 3 章では，実験
のために行った実装について述べる．第 4 章では実験の内容を述べる．第 5 章では実験の


























































































































2.2.2. Knowledge of Results (KR) 
KR とは，行為の結果に関する情報である．学習者は得られる結果から運動行動に対する
エラーを検出し，エラーを修正しながら技能を進歩させる．KR を与えるタイミングについ
て，試行間間隔，KR 遅延，KR 後遅延に分けることができる．この際，KR 遅延が長いほど，
学習者が自ら行った運動行動について忘却してしまうため，KR 付与による学習効果が低下
する． また，ある動作に対して一定の許容範囲を超えたときのみに KR を与えることによ
って，学習者のフィードバックへの依存を減らすことが可能である． 
 






そこから教育に対するモチベーションが上昇した．また，KR を与える際に，同時に KP を


































JAMES(1990)は driver behavior questionnaire(以下 DBQ)という，主観的リスク量と知覚的リ
スク量の合計リスク量を測定する質問紙を作成した(表 2-1 参照)．この質問紙における行動
タイプは UV: unintentional violations，V: violations，M: mistakes，S: slips の 4 つに分類され
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る．リスクレベルは A: リスク無し，B: 他人にリスクを背負わせる可能性がある，C: 他人
にリスクを背負わせることになるという 3 つに分類される．そして，それぞれの項目に対
して，被験者は 0(決してない)~5(いつもそうだ)という 6 段階で評価する． 
 











くちがう)~3(その通りだ)という 4 段階で評価する． 
 




























































る(図 3-2 参照)． 
 
3.3. KR と不快感を組み合わせた Motor Learning 










3.4. KR と KP を組み合わせた Motor Learning 
































を用いる必要があった．また，制作のために用いた統合開発環境 Unity には予め Oculus Rift
を使用するためのプログラムが予め用意されていた．そのため，ヘッドトラッキング機能
を備えたヘッドマウントディスプレイの中でも Oculus Rift の導入が最も容易であった．以

























































4.1. 目的  
教育法をKRと不快感を組み合わせたMotor LearningからKRとKPを組み合わせたMotor 
Learning に変更した際に，心理的ストレスを減らすことができるか検討する．さらに，KR


























表 4-2 のように，振り返り方を 2 つのタイプに分け，それぞれの場合でシミュレーショ
ンを行ってもらった．各タイプにおいてシミュレーションが終了した後，事前準備のとき














5.1. DBQ を用いたアンケート結果 
DBQ を用いたアンケートに対する回答結果について以下に示す． 
 









表 5-2 被験者の運転行動の判定結果 
 
 












KR と不快感を組み合わせた Motor Learning から KR と KP を組み合わせた Motor Learning
に変更した際に，心理的ストレスを減らすことができるか検討する． 
表 5-3 の中から，各被験者が a パターンのドライビングシミュレータでシミュレーショ
ンを行った場合における回答の和と，b パターンのドライビングシミュレータでシミュレー
ションを行った場合における回答の和を求めた．その結果を表 6-1 に示す．  
 




0.0075 であることが明らかになった．よって，KR と不快感を組み合わせた Motor Learning
から KR と KP を組み合わせた Motor Learning に変更した際に，心理的ストレスに差が生じ
ないという帰無仮説は，有意水準 1%の場合棄却できる．つまり，KR と不快感を組み合わ
せた Motor Learning から KR と KP を組み合わせた Motor Learning に変更した際に，被験者
に与える心理的ストレスに差が生じている．さらに，表 6-1 において，各パターン終了後
に回答したポイントの加重平均を求め，比較した．結果，a パターン終了後に回答したポイ
ントが b パターン終了後に回答したポイントより高かった．以上により，KR と不快感を組
み合わせた Motor Learning から KR と KP を組み合わせた Motor Learning に変更した際に，
被験者に与える心理的ストレスが減少する． 
特に，表 5-3 の質問の中で「不機嫌・怒り」に関する質問(質問番号 02, 03, 05, 06, 09, 12, 15)
に対する各被験者のポイントの和を求めた．その結果を表 6-2 に示す． 
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図 6-1 全被験者における「不機嫌・怒り」に関する因子の合計  
 
図 6-1 より，a パターンで被験者の「不機嫌・怒り」といった感情が高まる傾向が見られ












教育法を KR と KP を組み合わせた Motor Learning に変更した場合でも，KR と不快感を
組み合わせた Motor Learning を用いていた場合と同様に，被験者が自身の運転行動に対する
自己評価能力を高めることができるか検討する． 
 
6.2.1. KR と不快感を組み合わせた Motor Learning 





する．表 5-1 の中から，各被験者のシミュレーションを行う前の回答と，a パターンのドラ
イビングシミュレータでシミュレーションを行った場合における回答を抽出した．その抽
出した表の中から，各被験者が a パターンのシミュレーション中に表 5-2 における危険な
運転行動と判断された質問項目に該当する回答を抽出した．例えば被験者 01 であれば，表 
5-2 中の信号無視及び速度違反を起こしているため，被験者 01 が表 5-1 を用いたアンケー
トにおける信号や速度に関する質問項目についての回答を抽出するといった具合である．
抽出した結果を表 6-3 に示す． 
 















を確認する．表 5-1 の中から，各被験者のシミュレーションを行う前の回答と，a パターン
のドライビングシミュレータでシミュレーションを行った場合における回答を抽出した．
その抽出した表の中から，各被験者が a パターンのシミュレーション中に表 5-2 における
危険な運転行動と判断されなかった質問項目に該当する回答を抽出した．例えば被験者 01
であれば，表 5-2 中の一時停止無視及び接触事故を起こしていないため，被験者 01 が表 5-1
を用いたアンケートにおける一時停止や接触事故に関する質問項目についての回答を抽出
























6.2.2. KR と KP を組み合わせた Motor Learning 





する．表 5-1 の中から，各被験者のシミュレーションを行う前の回答と，b パターンのドラ
イビングシミュレータでシミュレーションを行った場合における回答を抽出した．その抽
出した表の中から，各被験者が b パターンのシミュレーション中に表 5-2 における危険な
運転行動と判断された質問項目に該当する回答を抽出した．例えば被験者 01 であれば，表 



















を確認する．表 5-1 の中から，各被験者のシミュレーションを行う前の回答と，b パターン
のドライビングシミュレータでシミュレーションを行った場合における回答を抽出した．





01 が表 5-1 を用いたアンケートにおける信号や一時停止，接触事故に関する質問項目につ
いての回答を抽出するといった具合である．抽出した結果を表 6-7 に示す． 
 
















6.2.3. 2 つの教育法と自己評価 
教育法を KR と KP を組み合わせた Motor Learning に変更した場合でも，KR と不快感を
組み合わせた Motor Learning を用いていた場合と同様に，被験者が自身の運転行動に対する
自己評価能力を高めることができるか検討する．6.2.1 節及び 6.2.2 節より，教育法に KR と
不快感を組み合わせた Motor Learning を用いた場合では，被験者がシミュレーション中に危
険な運転行動をした項目に対しては被験者自身の自己評価を下げ，シミュレーション中に
危険な運転行動をしなかった項目に対しては被験者自身の自己評価を上げた．それに対し





と KP を組み合わせた Motor Learning に変更した場合でも，KR と不快感を組み合わせた
Motor Learning を用いていた場合と同様に，被験者が自己評価を下げた理由について考察す












教育法を KR と KP を組み合わせた Motor Learning に変更した場合でも，KR と不快感を組








法に KR と不快感を組み合わせた Motor Learning を用いた場合において，被験者に与えてい
た不快ストレスが，成功体験に対する記憶を鮮明にさせたためと考えられる．教育法に KR
































ン中に受ける心理的ストレスを減らすために，用いる教育法を Knowledge of Results と不快
感を組み合わせた Motor Learning から，Knowledge of Results と Knowledge of Performance を
組み合わせた Motor Learning に変更した． 
また，交通事故を引き起こす割合が最も高い年齢が 16~24 歳に該当する，年に数回しか
公道で実際に運転する機会を持たない運転免許保有者を対象に実験を行った．具体的には，
教育法を KR と不快感を組み合わせた Motor Learning から KR と KP を組み合わせた Motor 
Learning に変更した際に，心理的ストレスを減らすことができるか検討した．さらに，KR
と不快感を組み合わせた Motor Learning を用いていた場合と同様に，被験者が自身の運転行
動に対する自己評価能力を高めることができるか検討した． 
実験の結果，教育法を KR と KP を組み合わせた Motor Learning に変更した場合，KR と
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